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Propositional Interval Temporal Logic
First Order Interval Temporal Logic (Tokio [6])
$\mathrm{T}\mathrm{c}\mathrm{l}/\mathrm{T}\mathrm{k}$
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Event Event Button Button
Event





Toolkiti $\equiv p_{i1}$ ( $\mathrm{E}\mathrm{V}\mathrm{e}\mathrm{n}\mathrm{t}_{1},$ $\mathrm{E}\mathrm{V}\mathrm{e}\mathrm{n}\mathrm{t}_{2},$ $\ldots,$ Event)n $arrow f_{i1}$
A $p_{i2}$ ( $\mathrm{E}\mathrm{v}\mathrm{e}\mathrm{n}\mathrm{t}_{1},$ EVen,$\mathrm{t}_{2},$ $\ldots,$ Event)n $arrow f_{i2}$
$\wedge$




$P$ Event $SChedu\iota_{e(\mathrm{E}\mathrm{t}_{1}}\mathrm{v}\mathrm{e}\mathrm{n}$ , Event2.. Ever
GUI Application
schedule ( $\mathrm{E}\mathrm{V}\mathrm{e}\mathrm{n}\mathrm{t}_{1},$ $\mathrm{E}\mathrm{v}\mathrm{e}\mathrm{n}\mathrm{t}2,$ $\ldots,$ Eventn) A $\square \mathrm{T}\mathrm{o}\mathrm{o}\mathrm{l}\mathrm{k}\mathrm{i}\mathrm{t}_{1}$ A $\square \mathrm{T}\mathrm{o}\mathrm{o}\mathrm{l}\mathrm{k}\mathrm{i}\mathrm{t}_{2}$ A... A $\square \mathrm{T}_{\mathrm{o}\mathrm{O}}1\mathrm{k}\mathrm{i}\mathrm{t}_{m,-}$
146
schedule $\lceil_{\mathrm{S}}\mathrm{t}\mathrm{a}\mathrm{r}\mathrm{t}$ button stop button
– -
Event Button –
2 Interval Temporal Logic
(descrete time) (Interval
Temporal Logic) /
chop – p& $q$
next $0$
O $P$ $0$ @P
empty $0$






Linear Time Temporal Logic [5]
more $\equiv$ $\neg empty$ %
$\text{ }P$ $\equiv$ T&P % $P$
$\square P$ $\equiv$ $\neg\text{ }\neg P$ % $P$
skip $\equiv$ @empty %
$\iota_{engt}h(n)$ $\equiv$ \sim @@$\ldots$-empty% $\text{ }\mathrm{n}$
less $(n)$ $\equiv\underline{\mathrm{O}\mathrm{O}^{n}\cdots \mathrm{O}}F$ % $\text{ _{}\mathrm{n}1_{-}\perp_{\Gamma}}\backslash -$
P&&Q $\equiv$ (P\wedge \neg empty)&Q% chop
$*P$ $\equiv$ ( $P$ proi $T$ ) $\vee(empty \wedge P)$ %closure
$+P$ $\equiv$ P&* P. %
fin$(P)$ $\equiv$ $\square (em_{P^{ty}}\Rightarrow P)$ % $\mathrm{P}$
keep$(P)$ $\equiv$ $\square (\neg em_{P}ty\Rightarrow P)$ % $\mathrm{P}$
stable $(P)$ $\equiv$ keep(@P $=P$ ) %- $\mathrm{P}$













X-Window $\mathrm{T}\mathrm{c}\mathrm{l}/\mathrm{T}\mathrm{k}$ SIS CAD
$\mathrm{Q}$
Figure 2:






Figure 3: Toy Example
$|/.*_{\text{ }}\prime\dagger^{\backslash }\text{ \sqrt[\backslash ]{}\mathrm{s}\mathrm{t}_{-^{\mathrm{V}\mathrm{a}\mathrm{r}}}\mathrm{a}\mathrm{b}1k_{5’}^{\Rightarrow}+^{\backslash }\mathrm{e}\mathrm{S}$
(
$[_{\mathrm{S}}\backslash$
$\mathrm{p},\mathrm{S}\mathrm{t}\mathrm{a}_{\mathrm{F}4}\sqrt[\backslash ]{}i\grave{\grave{\mathrm{a}}};t^{\mathrm{r}}\mathrm{t}\mathrm{g}’\ovalbox{\tt\small REJECT} \mathrm{u}_{4T}\mathrm{i}\mathrm{t}]$
. [red,gree,movel) $)$ .
$[]$ ((red, not (green); not (red) , green)) ,
/.







( $\mathrm{s}\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{p}^{-}>$ keep (red)) ,
(start- $>$ keep (green)) ,
$|/$. stop start quit







/. $[]$ ( )
$\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{y}\mathrm{l}(\mathrm{w},\mathrm{R},\mathrm{G})$ $:-$
$\mathrm{s}1$ . $|/$. generated scheduler
$[]$ (( $\mathrm{b}\mathrm{u}\mathrm{t}\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{n}_{-^{\mathrm{r}}}\mathrm{e}\mathrm{d}(\mathrm{R})$ , button-green (G) , bounce $(\mathrm{W})$ )). $|/$. output
button-red(Out) :-
$*\mathrm{r}\mathrm{e}\mathrm{d}=0$ , out (Out, $||’|$ , red).
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button-red(Out) :-
$*\mathrm{r}\mathrm{e}\mathrm{d}=1$ . out (Out, $||\mathrm{R}\mathrm{e}\mathrm{d}’|$ , red).
bounce( $[_{-}$ . View. Obj, -Xout, X, -Yout, $Y$ , Xd, Yd, Ydd. Xlim, -]) : -
$*\mathrm{m}\mathrm{o}\mathrm{v}\mathrm{e}=1.*\mathrm{q}\mathrm{u}\mathrm{i}\mathrm{t}=0$ .
$Y1$ is $Y+Y\mathrm{d}$ ,
moveto (View, $\mathrm{o}\mathrm{b}\mathrm{j}$ , X. Y) ,
$\mathrm{c}\mathrm{a}\mathrm{l}\mathrm{C}_{-}\mathrm{x}\mathrm{d}$ ( $\mathrm{X}$ , Xd, Xdl, Xlim) ,
calc-yd(Y. $Y\mathrm{d},$ $Y\mathrm{d}\mathrm{t}$ . $Y1$ . $Y\mathrm{t}1$ ).




$\mathrm{s}\mathrm{t}$ ( $\mathrm{S}0$ , (green,not (red)), $\mathrm{s}1$ ). $|/$. $\mathrm{s}0$
$\mathrm{s}\mathrm{t}$ ( $\mathrm{s}1$ , (not (green) ,red), $\mathrm{s}0$). $|/$. sl




( $(\mathrm{s}\mathrm{t}\mathrm{a}\mathrm{b}\mathrm{l}\mathrm{e}$ (red) , stable $(\mathrm{g}\mathrm{r}\mathrm{e}\mathrm{e}\mathrm{n}))\ \mathrm{s}\mathrm{k}\mathrm{i}\mathrm{p}$ )




$|/$. stop $\gamma_{)_{\backslash }}$ start
$+($ (( $\mathrm{s}\mathrm{t}\mathrm{o}\mathrm{p}-\rangle$ keep (not (move))),
(start- $>$ keep (move)) ,










































((( $T$ proj (length(5)\wedge $\square$ (dc)))\wedge length(l5))&T)\triangle
%
( $(\iota_{e}ngth(3)$ proj @ (ac))\wedge \tau )\wedge
(( $\iota_{e}ngth(5)proj$ @ (bc))\wedge T)\wedge
((length(5) $proj$ @ (cc)) $\wedge T$ ) $\wedge$
%
$\square ($ (( $ac$ A $\neg(bC)$ A $\neg(cc)$ A $\neg(dC)$ ) ${ }$
( $\neg(ac)$ A $bc$ A $\neg(cc)$ A $\neg(dC)$ ) ${ }$
( $\neg(ac)$ A $\urcorner(bC)$ A $CC$ A $\neg(dC)$ ) ${ }$
( $\neg(ac)$ A $\neg(bC)$ A $\neg(cc)$ A $dc$) $\vee$
( $\neg(ac)$ A $\neg(b_{C})$ A $\neg(cc)$ A $\neg(dc)$ ) $))$






*(( $\square$ ((\neg al\wedge mar))&@(al \wedge \neg ar\wedge @(al \wedge ar\wedge @(ar $\wedge\square (\neg al)))$ ) $em_{\mathrm{P}^{t}y))\wedge}$
*(( $\square$ ((\neg bl\wedge br))&@(bl \wedge \neg br\wedge @(bl \wedge br\wedge @(br $\wedge\square (\neg bl)))$ ) $em_{P^{t}y))\wedge}$
*(( $\square$ ((\neg cl\wedge cr))&@(cl $\wedge\urcorner cr\wedge@(cl$ \wedge cr\wedge @(cr $\wedge\square (\neg Cl)$ ) $))empty)$ ) $\wedge$
*(( $\square$ ((\neg dl\wedge dr))&@(dl \wedge \neg dr\wedge @(dl \wedge dr\wedge @(dr $\wedge\square (\neg dl)$ ) $))empty)$ ) $\wedge$
*(( $\square$ ((\neg el\wedge er))&@(el \wedge \neg er\wedge @(el $\wedge er$ \wedge @(er $\wedge\square (\neg el)$ ) $))empty)$ ) $\wedge$
%shared resources
$\square (\neg(ar\wedge bl))\wedge\square (\neg(br\wedge cl))\wedge\square (\neg(cr\wedge dl))\wedge$
$\square (\neg(dr\wedge el))\wedge\square (\neg(er\wedge al))$
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